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Крокові електродвигуни досить активно і успішно застосовуються в різ-
номанітних пристроях. Їх можна зустріти в принтерах, вінчестерах, плоттерах, 
а також в різноманітному промисловому обладнанні, наприклад в фрезерних 
станках [1]. Задача розробки ефективного керування кроковим електродвигу-
ном є досить важливим моментом для побудови пристроїв управління з метою 
мінімізації енерговитрат та підвищення швидкодії. Крокові електродвигуни 
мають ряд переваг перед іншими електродвигунами такими як прецизійне по-
зиціонування; швидкий старт/зупинка; імпульсне управління та висока надій-
ність в роботі, що пов’язано з відсутністю щіток як у двигунів постійного 
струму. Для розв’язання проблеми керування кроковим електродвигуном  не-
обхідно створити пристрій управління з урахування вимог завдання. 
Кроковий електродвигун є синхронним електродвигуном тобто положен-
ня ротора збалансовано з напрямком магнітного поля статора. Щоб отримати 
необхідне положення ротора задати напрямок струму в котушках, а також за-
безпечити потрібний його рівень. Отримання високої швидкості наростання 
струму в обмотках потребує швидкодіючих елементів в системі живлення, ін-
акше кажучи драйверів управління кроковим електродвигуном. В біполярних 
крокових електродвигунах зміна напрямку струму виконується перемиканням 
обмотки і потребує так званого Н-моста. Управління Н-мостом і є основною 
задачею пристрою управління і виконується за допомогою мікроконтролера 
згідно алгоритму що визначає послідовність дій для переводу двигуна з однієї 
позиції до іншої. Враховуючи ці обставини необхідно мати потужність джере-
ла живлення  крокового електродвигуна достатньою для забезпечення необхід-
ного струму  в обмотці з урахуванням протидії електрорушійної сили. 
Аналіз параметрів драйверів на перемикання на великій швидкості в обла-
сті розгону показав, що необхідно спочатку стартувати на низькій швидкості а 
потім переходити на високу швидкість, що значно скорочує час потрапляння в 
необхідну позицію. Перехід на високі швидкості не може бути довготривалим 
бо це призведе до перегріву двигуна, такий прийом було перевірено на практи-
ці і він показав, що можна зменшити час переходу з однієї точки до іншої на 12 
%. Але такий спосіб управління двигуном може привести до втрати координа-
ти позиціонування, особливо коли ротор не навантажено.  
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